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Neunter   A.bschnitt.
§•82,
und  das  Ergebniss  kann   auch  durch  die   einzige  Deformation erreicht werden, die den Ausdruck hat
x" =
y" = 0"  =
y
7s
wenn
-)- 04s ys etc.
gesetzt ist. "Vernachlassigt man aber unendlich kleine Grosseu hoherer Ordnung, so wird
und man sieht, dass man zu demselben Ergebnisse kommt, wenn man die beiden Deformationen in umgekehrter Ordnung aus-fiihrt. Man kann dies anwenden, um eine gegebene Deformation ni mehrere einfachere zu zerlegen.
§.   82. D r e h u n g.
Unter den linearen Deformationen ist als Specialfall die Be-wegung eines starren Korpers enthalten. Denken wir uns namlich ein rechtwinkliges Coordinatensystem mit einem starren Korper in fester Verbindung, so dass es die Bewegungen cles Korpers mitmachen muss, so hat der Punkt in in Bezug auf dieses Coordinatensystem immer dieselben Coordinaten #, y, g. Om also die Coordinaten #', «/', e' von m nach eingetretener Verschiebung in dem ursprunglichen Coordinatensysteme zu finden, hat man die aus der analytischen Geometrie wohl be-kannten Formeln fiir die reclltwinklige Coordinatentransformation anzuwenden, und es werden also x1, y', z1 durch die Formeln §. 81 (2) dargestellt, zwiscben deren Coefficienten die Relationen bestehen:
<*! + K + v? =
(i)     s2 + 01 + rt =
«32 -h K H- v-l =
0203
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